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1. Zu dieser Anleitung1

1.1. Urheberrecht und Haftungsausschluss

Dieses Handbuch, einschlieBlich der darin enthaltenen Abbildungen, ist urheberrechtlich geschiitzt. Drittanwendungen dieses
Handbuchs, welche von den urheberrechtlichen Bestimmungen abweichen, sind verboten. Die Reproduktion, Ubersetzung
sowie die elektronische und fotografische Archivierung und Verdanderung bedarf der schriftlichen Genehmigung durch den
Hersteller. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz.

1.2. Freigabe

Ziel der Anweisung Qualitatssteigerung, im Sinne der
Unternehmensleitsatze

Autor | Erstelldatum KO 04.07.2024

Dokumentennummer TRS-DOC-001941

1.3. Anderungsindex

Auf dieser Seite des Dokumentes ist der aktuelle Versionstand mit dem dazugehérigen Datum und Autor vermerkt.
Zeichnungen, die sich im Anhang befinden kénnen, sind mit einem eigenen Anderungs-Index versehen.

Version | Anderung Grund der Anderung | Datum Autor
00 Erstellung Dokumentvariante 04.07.2024 KOJ
01

1.4. Grundsatzliches

Lesen Sie diese Anleitung vor der Benutzung sorgfaltig durch und bewahren Sie sie auf.
Geben Sie die Anleitung nach der Montage an den Nutzer und im Falle einer WeiterverduBerung mit dem Produkt weiter.

1.4.1 Zielgruppe

Diese Anleitung richtet sich an Personen, die ein Produkt in Betrieb nehmen, konfigurieren, bedienen und warten.

1.4.2 Begriffserklarung

In der Tabelle (Tab. 1) sind Begriffe aufgelistet und fir den Einstieg kurz erklart. Einige Begriffe sind im Kapitel
" Systemdiberblick" detailliert beschrieben.

Begriff Erklarung

Nutzer Nutzer sind Personen, die im System angelegt sind.

Tabelle 1 Begriffserklarung
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2. Sicherheitshinweise

Die grundlegenden Sicherheitshinweise sind der Anleitung vorangestellt. Das Kapitel ,, Sicherheitshinweise” warnt vor
grundlegenden Gefahren, die in mehreren Phasen der Produktanwendung auftreten kdnnen und vom Produktanwender
grundsatzlich zu beachten sind.

2.1. Klassifizierung der Hinweise

Diese Betriebsanleitung enthalt Hinweise, die Sie zu Ihrer persdnlichen Sicherheit sowie Vermeidung von Sachschaden
beachten mussen. Es wird zwischen grundlegenden Sicherheitshinweise und Warnhinweisen unterschieden.

2.2. Warnhinweise

Warnhinweise werden innerhalb der Dokumente an den spezifischen Gefahrenstellen platziert. Sie stehen unmittelbar vor der
Handlung, bei der Gefahr besteht. Die Warnhinweise sind durch ein Warndreieck hervorgehoben und je nach
Gefahrdungsgrad folgendermafBen dargestellt:

Warnzeichen Bedeutung

GEFAHR weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin,
A GEFAHR die zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren wird,
wenn sie nicht vermieden wird.

WARNUNG weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation
A (MY7ANRNNOIN[@€F hin, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren kann,
wenn sie nicht vermieden wird.

VORSICHT weist auf eine maéglicherweise gefahrliche Situation

A VORSICHT hin, die zu geringfligigen oder leichten Verletzungen flihren
kann, wenn sie nicht vermieden wird.

ACHTUNG weist auf eine Situation hin, die zu Sachschaden
fihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

ACHTUNG

WICHTIG weist auf einen wesentlichen oder vorrangigen
Aspekt oder eine Handlungsweise hin.

WICHTIG

HINWEIS HINWEIS weist auf allgemeine Hinweise hin.

Tabelle 2.1: Art des Sicherheitshinweises
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2.3. Aufbau von Warnhinweisen

Die SAFE-Methode ist ein Verfahren zur systematischen Gestaltung von Sicherheitshinweisen. Das Akronym SAFE steht fir die
vier Grundsatze:

_ Schwere der Gefahr (Signalwort)
AWARNUNG Art und Quelle der Gefahr

Schnittgefahr durch scharfkantige —  Folgen bei Missachtung der Gefahr

_ Entkommen (MaBnahmen zur Abwehr der Gefahr)
Bleche.
Es kann zu Schnittverletzungen fihren.

» Tragen Sie schnittfeste
Handschuhe

» Entgraten Sie wenn maoglich die
scharfen Kanten der Bleche.

Fehlanwendung Art und Quelle der Gefahr

Warnzeichen Warnzeichen gemaB Gefahreneinschatzung.
Griinde der Fehlanwendung Beschreibt mégliche Grinde der Fehlanwendung.
Mégliche Folgen der Fehlanwendung Beschreibt die Folge bei Nichtbeachtung.
MaBnahme zur Gefahrenabwehr Gibt an, wie man die Gefahr umgehen kann.

Tabelle 2.2: Autbau eines Sicherheitshinweises

2.4. Zusatzliche Hinweise

Beispiel ESD-Bereich:

ESD-SchutzmaBnahmen nach
DIN EN 61340-5-1 sind zu
beachten.

Beispiel Verweis:

Lesen Sie im Kapitel X.X.
entsprechenden Aufbau nach.
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3. Vorwort

Das vorliegende Dokument gilt fur das EtherCAT CAT-I0-Modul vom Typ notion.|O-ETC-0001.

Es verfugt Uber zwei Steckverbinder mit jeweils acht 10-Ports.

Im Folgenden werden Screenshots fir die Inbetriebnahme und den Betrieb auf Basis des EtherCAT-Masters vom Typ TwinCAT
3.1 gezeigt.

Das Gerat kann jedoch auch unter CODESYS, dem EtherCAT-Master der Firma CODESYS GmbH, betrieben werden.
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4. Die Inbetriebnahme unter TwinCAT

Far die Inbetriebnahme ist die ESI-Datei (Ethercat Slave Information) mit dem Namen TRS_CATIO_DW_ETC_1_V512.xml
maBgebend.

Kopieren Sie die Datei TRS_CATIO_DW_ETC_1_V512.xml ins Verzeichnis c:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT wenn TwinCAT
ins Verzeichnis c:\TwinCAT installiert wurde.

Falls TwinCAT zum Kopierzeitpunkt aktiv
war, mussen Sie es beenden und neu
starten. Nur so wird der ESI-Cache um die
neue Datei erganzt.

Legen Sie nun ein neues TwinCAT-Projekt an, indem Sie im Menu ,FILE” den Eintrag ,,New -> Project...” wahlen.

M Microsoft Visual Studio
| FILE | EDIT VIEW DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC TOOLS SCOPE WINDO
* | i Project... Ctrl+Shift+N
* | ‘® WebSite... Shift+Alt+N
‘D File... Ctrl+N

Ctrl+S

Save Selected ltems As...

Save as Archive...

Send by E-Mail...

Save All Ctrl+Shift+S

L\l W

Export Template...

Page Setup..

Print... Ctrl+P

Recent Files »
Recent Projects and Solutions »

E bat Alt+F4
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Wahlen Sie das Projektverzeichnis und den Projektnamen.

New Project ? X
P Recent I.NET Framework 4.5 ~| Sort by: IDefauIt ~| 35 |i=!| Search Installed Templates (Ctr O ~
4 |nstalled : <
g TwinCAT XAE Project (XML format) TwinCAT Projects Type: TwinCAT Projects
4 Templates TwinCAT XAE System Manager
b Other Project Types Configuration
b TwinCAT Measurement
TwinCAT PLC
TwinCAT Projects
Samples
b Online
Click here to go online and find templates.
Name: DW1_V512
Location: D:\project\DW1 -
Solution name: DW1_V512 Create directory for solution
| oK | | Cancel

Klicken Sie im Projektbaum mit der rechten Maustaste auf den Eintrag ,,10-Device” und wahlen Sie im erscheinenden Dialog
,Add New Item..."”.

Solution Explorer v 31X
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+a) ol

m Solution 'DW1_V512' (1 project)
4 gl owivsi2
b @l SYSTEM
MOTION
PLC
\4| SAFETY
C++

Add New ltem...
Add Existing ltem...

Ins

Shift+Alt+A

Export EAP Config File
N Scan

Paste

Paste with Links
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An dieser Stelle muss der EtherCAT-Master gewahlt werden.
Solution Explorer v o X
& o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+Q) Jo
fa] Solution 'DW1_V512' (1 project)

4 ol pW1_v512
b @ SYSTEM

*=. Devices
33 Mappings

Insert Device X

5 Epecal .
e o EtherCAT Master

=% EtherCAT Slave Cancel
i EtherCAT Automation Pratocol [Network Variables)
#i| EtherCAT Automation Protocol via ELEB01, EtherCAT
i =5 EtherCAT Simulation

7-&¥ Ethemnet

[+-#%% Profibus DP

4% Profinet

&€t CANopen

]

Type:

=z~ DeviceNet Target Type

i1 EtherNet/IP Ol

#-f## SERCOS interface

#1110 Beckhoff Lightbus O X only

&-- USB (O BX only

- BAC

-5 BAChet

-2 Beckhoff Hardware o QA
Name: Device 1 |
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Nach dem Einfligen des EtherCAT-Masters klicken Sie im Projektbaum mit der rechten Maustaste auf den Master selbst und
wahlen im erscheinenden Kontextmenu den Eintrag , Add New Item..."”.

Solution Explorer
@ o-a| &=
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q)
fa] Solution 'DW1_V512' (1 project)

4 off bW1_v512
b @ SYSTEM

1/0

4 "% Devices
Add New Item... Ins
Add Existing ltem... Shift+Alt+A
Remove Del
Change Netld...

b [ Infc Save Device 1 (EtherCAT) As...
&7 Mappings Append EtherCAT Cmd

Wahlen Sie den Eintrag "TRS-CATIO-16DIO-ETC-1" in dem erscheinenden Dialog.

=l TRS-CATIOV5.12

@il TRS-CATIO-ANLAGE-ETC-2
T TRS-CATID TCA
@l TRS-CATIO-DW-ETC2

v

[] Extended Information [] Show Hidden Devices Show Sub Groups
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Danach entspricht der Projektbaum der in der folgenden Abbildung dargestellten Struktur.

Solution Explorer v I X
co@le-a s -
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

R Solution 'DW1_V512' (1 project)
4 ol owi_vs12
b (@l SYSTEM

o
4 1/0
4 °‘é Devices
4 === Device 1 (EtherCAT)
28 Image
*% Image-Info
b 2 SyncUnits
b L0 Inputs
b [ Outputs
b & InfoData
b 5 T™xPDO1 Inputs
b [ RxPDO1 Outputs
3 WcState
3 InfoData
&% Mappings
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Konfigurieren Sie nun den 10-Task. Die folgenden Abbildungen dienen nur als Beispiel. In diesem Beispiel wurde eine
Basiszykluszeit von 1 ms gewahlt, aus der sich die DC-Zykluszeiten ableiten.

Solution Explorer

cofe-8| &~ Task  Onine Parameter (Oniine) Add Symbols
Search Solution Explorer (Ctrl+) P~ -
Name: /0 Idie Task Pott: 340 =
%31 Solution ‘DW1_V512' (1 project)
4 gl owivsi2 st Object Id: (003000011
4 @ svsTEM o Pty Mariagerent Options
1 License Priority 4 = [ Disable
e okits: [ [0 I Clomtemmbon
Tasks Start tick (modulo): 0 5 Include extemal symbols
siz Routes ] Separate input update
2% Type System Pre tick =
TcCOM Objects [ Extem sync
[] Waming by exceeding
Message box
Joating point exceptions
[ Floati int excepti
Watchdog C
og Cycles: [] Watchdog stack
4« Fwo
a M Devlces. Coiints
4 =% Device 1 (EtherCAT)
2% Image
2% Image-Info

Solution Explorer v i x
Co@ eo-a s =
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

] Solution 'DW1_V512' (1 project)
4 gl owivs12
4 (@ svsTEM
¥ License
4 @ Real-Time
[ 1/0 Idle Task

-
a

Tas|
E8 Roq‘ O Add New ltem... Ins
" Typ; ‘O Add Existing ltem... Shift+Alt+A

Insert Task X
Name: [Task2 | [ ]
Type Cancel
O TwinCAT Task

(® TwinCAT Task With Image
O TwinCAT Job Task [worker Task]

O TwinCAT Vittual Task

Solution Explorer

SO 6 ‘ (3= Task  Online Parameter (Online) Add Symbols
Search Solution Explorer (Ctrl+) P~
Name: Pot: [0 =
2 Solution 'DW1_V512' (1 project)
4 g bw1vs12 Ao start Object Id:  |x02010020
4 @ svsTEm 1 Ao Priorty Management Options
* License ity 4 Gl [ Disable
4 @ Real-Time =
Cycleticks:  [1 1%
[ 1/0 Idle Task etk [T ‘ [ Create symbols
4 B Tasks Start tick (modulo): 0 Include extemal symbols
4 [ Task2 [ Separate input update
28 Image ik ) =
Inputs [ Bdem sync
B Outputs [ Waming by exceeding
sf= Routes Message box 9 3 9
2= Type System - [ Floating point exceptions
: Watchdog Cycles: (=
[ TcCOM Objects [ Watchdog stack
Comment:

TRsystems GmbH ist ein Unternehmen der TR Electronic GmbH.
Die genannten Produkte, Namen, Angaben und Logos dienen ausschlieBlich Informationszwecken und kénnen Warenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer sein, ohne dass

eine besondere Kennzeichnung erfolgt. AusschlieBlich fur industrielle Umgebung! Diese Dokumentation wurde mit maschineller Unterstitzung erstellt.
WEEE-Reg.-Nr. DE 11414956

LUCID-Reg.-Nr. DE 1787575820698
TRsystems GmbH, Eglishalde 16, 78647 Trossingen, Telefon: +49 (0) 7425 /228 - 0, Telefax: +49 (0) 7425 / 228 — 34, E-Mail: info(at)trsystems.de
Seite 13 von 29 795-10001-01_01-notion.lO.ethercat-slave_16dio-TRS-DOC-001949_01.docx Datum: 21.08.2024



TRS-DOC_001829-00_20230430

Damit sich TwinCAT auf die 10-Daten synchronisieren kann, muss mindestens eine |0-Variable verlinkt werden. Dabei ist es
unerheblich, welche Variable dafir verwendet wird.
Die folgenden Abbildungen zeigen, wie TwinCAT auf das erste |0-Byte synchronisiert wird.
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Konfigurieren Sie nun den EtherCAT-Master. Auch hier sind die folgenden Abbildungen nur als eine von vielen Mdglichkeiten

zu sehen.
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Konfigurieren Sie nun die 10-Box, die das CATIO-Modul darstellt. Im konkreten Beispiel wurde der DC-Mode mit einer
Zykluszeit von 1ms gewahlt. Es wird auch ein SYNC1-Impuls aktiviert, der gegeniiber dem SYNCO-Impuls um 500us
verschoben ist.
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Konfigurieren Sie nun die 10-Box, die das CATIO-Modul darstellt. Im konkreten Beispiel wurde der DC-Mode mit einer
Zykluszeit von 1ms gewahlt. Zusatzlich wird ein SYNC1-Impuls aktiviert, der gegentiber dem SYNCO-Impuls um 500us versetzt
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ist.

Solution Explorer
G o-a| &=

Search Solution Explorer (Ctrl+) po-

] Solution 'DW1_V512' (1 project)
4 g owivsi2

b (@ InfoData
&7 Mappings

General

EtherCAT  DC Process Data  Statup CoE -Online ~ Online

Type: ‘ TRS-CATIO-DW-ETC-1

Product/Revision:  [795100011/2

4 (@ svsTEm AtolcAdd: [0 |
9 ;
License BheCAT Addr [J[1001 2] [ Advanced Seftings...
4 @ Real-Time
[ 1/0 Idle Task Advanced Settings X
4 B Tasks
4 [B Task2 & General Behavior
vl
i s . Timeout Settings Startup Checking State Machine
2 Var29 |dentification [ Check Vendor id [ Auto Restore States
W Outputs - FMMU / SM [ Check Product Code ] Wait for WcState is Ok
iz Routes " II:'t Commands [JCheck Revision Number Relnit after Communication Eror
¥ Type System ailbox
2ln lype dy: T
T4COM Obiects 5 Distributed Clock Log Communication Changes
& MoTioN @ ESC Access [[JCheck Serial Number __
[Check idertfication @op (O SAFEOP in Corfig Mode
—— (OSAFEOP OPREOP  OINIT
4 [ Use RD/WR instead of RW Info Data
4 % Devices N [ Include WC State Bit(s) Include State
Ry
4 = .D.e""e 1 (EtherCAT) P [ Frame Repeat Support Include Ads Address
¢ Image - [ Clear Invalid Input Data Include Ao Netid
*® Image-Info
b 2 SyncUnits 3 General Include Channels
3 Inputs b No Autolnc - Use 2. Address [ include DC Shift Times
b [ Outputs 1 Autolnc only - No Fixed Address [include Object Id
b [ InfoData L
4 [l Box 1 (TRS-CATIO-DW-ETC-1)  ff| 4 Watchdog
b TPDO1 Inputs # [A Set Muttiplier (Reg. 400h): 25000 |5
b RxPDO1 Outputs o [] Set PDI Watchdog (Reg. 410h): 1000 3] o« 1000.080
b WcStat
M Westate " [ Set SM Watchdog (Reg. 420h): [l ] ms: [o00s |

==

Solution Explorer

@ o-a|s-= General EherCAT DC  ProcessData Statup CoE -Online Online
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P~
Operation Mode: SM-Synchron )
] Solution 'DW1_V512' (1 project) :
4 gl owivsiz Advanced Settings...
4 (@ svsTEM
¥ License Advanced Settings X
4 @ Real-Time
[ 1/0 Idle Task - Distributed Clock Distributed Clock
4 & Tasks
4 [B Task2 Cyclic Mode
’! Image Operation Mode: DC-Synchron v
4 Inputs [ Enable Sync Unit Cycle (ps):
1 Var29
[ Outputs SINCD
= Routes Cycle Time (us): Shift Time (us):
%% Type System @ Sync Unit Cydle (¢ 1 v User Defined IC]
[%]oifgﬁM Opjects O User Defined +SYNCO Cycle
PLC 0 v ]
SAFETY
[[] Based on Input Reference
Co+
4 /0 -
4 "% Devices (7] Enable SYNC 0 -
4 == Device 1 (EtherCAT) D
*% Image i
8 Image-Info 1 SYNC1
b 2 SyncUnits A O Sync Uit Cycle Cycle Time (is):
b Inputs b 2 .
b RO 4 @ SYNCOCycle x1  ~| Shit Time (s):
b [@ InfoData # Enable SYNC 1
4 [l Box 1 (TRS-CATIO-DW-ETC-1) #
3 TxPDO1 Inputs E
b I RPDOT Outputs 4 [J Use as potential Reference Clock
b [ WcState -
4 T InfoData = Cancel
& State

TRsystems GmbH ist ein Unternehmen der TR Electronic GmbH.
Die genannten Produkte, Namen, Angaben und Logos dienen ausschlieBlich Informationszwecken und kénnen Warenzeichen ihrer jeweiligen Eigentimer sein, ohne dass
eine besondere Kennzeichnung erfolgt. AusschlieBlich fur industrielle Umgebung! Diese Dokumentation wurde mit maschineller Unterstitzung erstellt.

WEEE-Reg.-Nr. DE 11414956
LUCID-Reg.-Nr. DE 1787575820698

TRsystems GmbH, Eglishalde 16, 78647 Trossingen, Telefon: +49 (0) 7425 /228 - 0, Telefax: +49 (0) 7425 / 228 — 34, E-Mail: info(at)trsystems.de

Seite 17 von 29

795-10001-01_01-notion.|0.ethercat-slave_16dio-TRS-DOC-001949_01.docx

Datum: 21.08.2024



TRS-DOC_001829-00_20230430

AbschlieBend muss das Projekt unter TwinCAT Ubersetzt werden, bevor es aktiviert werden kann.
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5. Die Inbetriebnahme der Hardware

5.1. Die IO-Leiterplatten-Klemmleisten

Die folgende Abbildung zeigt die Frontblende des CAT-10-Moduls. Es gilt dabei:

16 10-Ports zur Verflgung.

An den Leiterplattensteckverbinder X01 Power ist +24 VDC mit OV anzuschlieBen.
Auf den Leiterplattensteckverbindern X77.0 und X77.1 sind die Ports 01 und 02 die 10-Ports. Insgesamt stehen also

Jede dieser beiden Leiterplattensteckverbinder verfligt Uber eine eigene 24V-Spannungsversorgung, die Uber die

Ports 9 bis 14 angeschlossen werden kann. Dabei kann +24 VDC Uber die Ports 9, 11 und 13 angeschlossen werden.
O0Vwird Uber die Anschlisse 10, 12 und 14 angeschlossen. Da somit jede Leiterplattenklemme Gber redundante

Anschlusspaare verflgt, kann die Spannungsversorgung mit Hilfe kurzer Bricken von einem

Leiterplattensteckverbinder zum anderen gefihrt werden, was den Verdrahtungsaufwand erheblich reduziert.

unterhalb des Ports 14.
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18 18 18°
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o
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5.2. Die EtherCAT-AnschlUsse

Das Gerat verflgt mit ,X32 ETC IN” und , X33 ETC OUT" Uber zwei EtherCAT-Anschllsse, von denen ,, X32 ETC IN” den
Eingang und damit den , Up-Link” zur Steuerung darstellt. Uber den Anschluss ,X33 ETC OUT" wird ein benachbartes,
nachfolgendes EtherCAT-Gerat angeschlossen.

Im Gegensatz zu anderen Ethernet-
basierten Bussystemen (wie PROFINET
beispielsweise), wo es keinen expliziten
Ein- und Ausgang gibt, ist bei EtherCAT der
richtige Anschluss essentiell.

5.3. Die System-LEDs des Gerates

Uber den Leiterplattenklemmen X77.0 und X77.1 befindet sich jeweils ein Block mit acht griinen LEDs, die jeweils anzeigen,
ob der entsprechende Port durchgeschaltet wurde.

Ein Port kann nur dann durchgeschaltet
werden, wenn das zugehorige Bit in
seinem zugehdrigen Config Byte gesetzt
wurde. Es sind die CoE-Objekte 2001 und
2002, die die Config-Bytes darstellen.

S TRsystems GmbH ist ein Unternehmen der TR Electronic GmbH.
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» LED-Name » Farbe »  Funktion
» POWER » Grin » Signalisiert, ob die 3,3V-Spannungsversorgung des Mikrokontrollers in
GOOD LED Ordnung ist.
» ETC RUN LED » Grin » Zeigt mittels Blink-Codes den aktuellen EtherCAT-Status des Gerates.
Dazu siehe Kapitel ,Die Blink-Codes der ETC_RUN-LED".
» ETC IN LINK » Grin » Zeigt, ob der IN-Port ein Link-Signal empfangt.
LED
» ETC OUT » Grin »  Zeigt, ob der OUT-Port ein Link-Signal empfangt.
LINK LED
» ETC DC » Grin » Zeigt an, ob sich das Gerat im DC-Mode befindet.
MODE LED
» STATUS LED » Grin » Zeigt an, ob die Main-Loop der Software durchlaufen wird.
» ERROR LED » Rot » Zeigt an, ob der Wert des Objektes 0x1001 (Error-Register) ungleich
Null ist.
» C_LED_ERR_1 » Rot » Zeigt an, ob Ausgangstreiber 1 in Ordnung ist.
» Position: Am Port 1 des Leiterplattensteckverbinders 1 und mit E
beschriftet.
» C_LED_ERR_2 » Rot » Zeigt an, ob Ausgangstreiber 2 in Ordnung ist.
» Position: Am Port 1 des Leiterplattensteckverbinders 2 und mit E
beschriftet.
» POWER-LED » Gelb » Wird direkt von der angelegten Spannung fir 10-Byte 1 aktiviert.
10_1 » In der Nahe des Ports 14 des Leiterplattensteckverbinders X77.0
» POWER-LED » Gelb » Wird direkt von der angelegten Spannung flr 10-Byte 2 aktiviert.
10_2 » In der Nahe des Ports 14 des Leiterplattensteckverbinders X77.1
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5.4. Die Blink-Codes der ETC_RUN-LED
Die grline LED ETC_RUN dient zur Anzeige der EtherCAT Betriebszustande. Je nach Zustand gelten folgende Blink-Codes

INIT-Status: OFF
PREOP-Status: blinking
SAFEOP-Status: single flash
OP-Status: ON
BOOT-Status: flickering
on
blinking |« ansu N fﬁg y ’7
off |
on
single 200 1000 .|, 200
flash " ms ms T ms 7
off —
50
} ms

on
flickering
off —

5.5. Der Normalbetrieb mit Eingangs-Prozessdaten

5.5.1 Der ID-Switch-Wert im CoE-Objekt 6000
Eingangswort in den Prozessdaten, in dem die drei ID-Schalter SW13, SW14 und SW15 abgebildet werden.

Bits:
15..12 11..8 7.4 3.0
Switch 1 | |
Switch 2 |
Switch 3
% TRsystems GmbH ist ein Unternehmen der TR Electronic GmbH.
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5.5.2 Das Status-Wort im CoE-Objekt 6001

Das Statuswort enthalt Fehler der Versorgungsspannung und des Ausgangstreibers sowie Fehler der
Ausgangsdatenkonfiguration des Moduls.

Bits:

15 J14 |13 [12 |11 [0 ]9 [8 |7 |6 |5 |a [3 |2 |1 |o |

15

14

13

12

11

10

9: Ausgangstreiberfehler Byte 2. Open Load, Kurzschluss oder Ubertemperatur

8: Ausgangstreiberfehler Byte 1. Open Load, Kurzschluss oder Ubertemperatur

7: Ausgangskonfigurationsfehler. Uber die Prozessdaten wurde ein Ausgangsbit gesetzt, obwohl es im COE-Objekt
. Config-Byte” nicht aktiviert wurde. Der Ausgang wird nicht gesetzt.

6

5

4

3

2

1: Keine Versorgungsspannung an I0-Byte 2

0: Keine Versorgungsspannung an 10-Byte 1

Eine Auswertung des Ausgangstreiber-Status erfolgt nur, wenn die Auswertung im Kontrollwort, dem SDO-Objekt 2000,
aktiviert ist. Dieses Objekt ist im Uberndchsten Kapitel genauer beschrieben.

5.5.3 Die Prozess-Eingangsdaten-Bytes
Die Anzahl von INPUT-Bytes ist mit den Objekten 6002 und 6003 definiert.

5.5.4 Die Prozess-Ausgangsdaten-Bytes
Die OUTPUT-Bytes sind mit den Objekten 7001 und 7002 definiert.

5.6. Die SDO-Objekte des CoE-Verzeichnisses

In diesem Kapitel werden die Objekte des CoE-Verzeichnisses beschrieben.
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5.6.1 Werte des Error-Registers 1001

Wert Fehler-Beschreibung

0x01 Es wurde ein Wert ins CPLD/FPGA geschrieben, dieser stimmt jedoch mit dem zurlick gelesenen Wert nicht
Uberein

0x02 | Es konnten zwar Daten vom CPLD/FPGA gelesen werden, diese sind jedoch nicht sinnvoll / plausibel

0x03 | CPLD Empfangstimeout

0x04 | CPLD Sendetimeout

0x05 CPLD SPI Rx belegt

0x06 | CPLD SPI Tx belegt

0x07 | Das Loschen des Flash-Sektors fir die Produktionsdaten hat fehlgeschlagen

0x08 | Das Flashen eines 16-Bit-Wertes hat fehlgeschlagen

0x09 | Der berechnete Hash-Wert der Produktionsdaten stimmt mit dem gelesenen Hash-Wert nicht tberein.

OXx0A | Der Firmware-Download schlug fehl, da der CRC des Download-Images falsch ist.

0xOB | Der Bootloader-Block ist beschadigt. In Folge dessen kann nur der Bootloader selbst gestartet werden jedoch
nicht mehr die Applikation.

0x0C | Gerat hat keine ESI-Info im zugehérigen Flash-Block

0x0D | Das Schreiben der ESI-Info ins ET1100-EEPROM schlug fehl.

OxOE | Die ESI-Info im EEPROM des ET1100 und der geladenen ESI-Datei der EtherCAT-Steuerung weichen

voneinander ab.
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5.6.2 Das Config-Wort im CoE-Objekt 2000

Im Config-Modulwort werden mit Bit 0 und 1 die Zustande der Ausgangstreiberstufen 1 und 2 aktiviert.

Mit Bit 14 wird der Testmodus fur die Drehschalter aktiviert, d.h. die Schalter werden in jedem EtherCAT-Zyklus und nicht nur

beim Systemstart ausgelesen.
Bits:

|15.|14|13|12|11|1o|9 s |7 |6 [5 [a [3 |2 [1 ]o |

15

14: Aktivierung Test-Mode fiir Drehschalter

13

12

11

10

9

Aktivierung Treiberstatus-l0-Byte 2

8
7
6
5
4
3
2
1
0

Aktivierung Treiberstatus-l0-Byte 1
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5.6.3 Die Konfigurationsbytes der Ausgangsdaten

Nur wenn das Konfigurationsbit eines Ausgangs UND das Ausgangsdatenbit gesetzt sind, wird der zugehorige

Hardwareausgang elektrisch durchgeschaltet. Fir die Konfiguration der Ausgange stehen die Objekte 2001 und 2002 zur

Verfligung.
Konfiguration der Ausgangsbits der Ausgangsbytes 1 bis 4

7 e [5 [a [3 [2 |1 Jo |

Enable Ausgangsbit 7

Enable Ausgangsbit 6

Enable Ausgangsbit 5

Enable Ausgangsbit 4

Enable Ausgangsbit 3

Enable Ausgangsbit 2

Enable Ausgangsbit 1

SN WwW|R V|2

Enable Ausgangsbit O
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5.7. Firmware-Update mittels TwinCAT3

Das Gerat erscheint im CoE-Objektverzeichnis von TwinCAT3 entsprechend der folgenden Abbildung und muss dazu
mindestens im PreOP-Modus laufen. Zu sehen sind die Objekte 1008 mit dem Namen des Gerates und das Objekt 100A, das
die Softwareversion angibt.

DW1_V512 & X
General EtherfCAT DC Process Data Statup CoE-Online  Online
[J Auto Update Single Update [_] Show Offline Data
Advanced... | ]

Add to Startup... Online Data Module OD (AoE Port): D

Index Name Flags Value
1000 Device type MRO (00000000 (0)
1001 Error register RO <00 (0)
1008 Device Name RO CATIO-DW-ETC-0001
1009 Hardware version RO 001
100A Software Version RO NIO001_010300

+-1018:0 Identity RO >4<

Um das Geréat fir ein Firmware-Update vorzubereiten, muss es im Reiter ,Online” Uber den Button ,Bootstrap” in den BOOT-
Modus geschaltet werden, wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

| Genersl | BherCAT | DC | Process Data | Statup | CoE - Oniine | Online |
State Machine
[ Init ] [Bootstmp ]
Cumert State: BOOT
[ Pre-Op | [SafeOp |
Requested State: BOOT
[Op ] [Clear Emror
DLL Status
Port A: Camier / Open
Port B: Mo Camier / Closed
Fort C: Mo Camier / Closed
Fort D Mo Camier / Closed
File Access over EtherCAT
Download... ] [ Upload...
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Mit der Schaltflache ,,Download” wird das Firmware-Image ausgewahlt. Update-Dateien haben immer die Endung EFW. Im
konkreten Beispiel hat die Download-Datei den Namen TRSCATIO16_APPL_RELEASE.efw.

g Open X
— v N <« TRS_VARIANTE > DW1 v 0 Search DW1 P
Organize v New folder == v [ o
3 Quick access = Name Date modified Type
I Desktop * u TRSCATIO16_APPL_RELEASE.efw 31.01.2024 14:57 EFW Fi
& Downloads *
[£ Documents ~ #
[& Pictures £ v < >
File name: | TRSCATIO16_APPL_RELEASE.cfu | | EtherCAT Firmware Files (*.f) v

Es 6ffnet sich ein Dialog, in dem das Passwort eingegeben werden muB. Mit einem Klick auf die Schaltflache , OK" wird der
Download gestartet.

Edit FoE Name X
Sting [TRSCATIO16_APPL_RELEASE | [ ok |
Hex: 54525343 4154 49 4F 31 36 5F 4150504C) | Cancel

Length
Password (hex): | 00000000

Der Download selbst dauert ca. 10 Sekunden, wobei das Gerat automatisch einen Reset durchfihrt. Befindet sich das Gerat
nun im PreOP-Mode oder héher, kann nach erneutem Online-Einlesen des CoE-Objektverzeichnisses die neue Firmware-
Version im Objekt 100A Uberprift werden.
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5.8. Steckerbelegung

5.8.1 Digital 10 X77.0 und X77.1

Port-Nr. Signal-Name
1 DIN/OUTO
2 D IN/OUT 1
3 D IN/OUT 2
4 DIN/OUT3
5 D IN/OUT 4
6 DIN/OUT5
7 DIN/OUT6
8 DIN/OQOUT 7
9 +24VDC

10 0VDC

11 +24VDC

12 0VDC

13 +24VDC

14 0VDC

5.9. Anhang: Zubehér

Steckverbinder 14 polig Federkraft-Stecker  Art.: @5141
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